
















REALIZATION OF PERISTALTIC MOVEMENT BY MULTI-AIR SAC SOFT ROBOT 








In a conventional framework of intelligence, a brain is considered as the source of intelligence. However, lower 
animals can behave adaptively in the complex real world in spite of their simple brains. The dynamics of the body 
control their movement. In this study, we propose a crawling soft robot. The robot does not include sensors or 
controllers. The robot moves using the dynamics of the soft body instead of an electrical controller. We developed 
an actual robot and experiments were conducted to demonstrate effectiveness of cyclic expanding and shrinking 
motions. As a result, we confirmed that the crawling motion could be realized by simply injecting air at constant 
pressure. 





































































































































B が収縮するとaoutが閉じるため、気嚢 A が膨張して図
5(b)の状態になる。図 5(b)ではcoutが開いているため気嚢 C

























図 7 開発したバルブ 
 
 
図 8 バルブ各部のパラメータ 
 
 



























































図 12 に(a)直接接続した回路で𝑃𝑖𝑛2の初期値が300 hPa 
のときの測定結果を示す。図から𝑃𝑖𝑛1が立ち上がった後に
𝑃𝑜𝑢𝑡が立ち上がっていることが分かる。このときの応答速
度は約 0.1 s であった。 
次に(b)気嚢を接続した回路で𝑃𝑖𝑛2の初期値が300 hPa 
としたときの測定結果を図 13 に示す。このときの応答速
度は約 0.4 s であった。これは気嚢が膨らむ事によって圧
力𝑃𝑖𝑛1の上昇が緩やかになったからであると考えられる。 









図 10 応答特性の測定(空気圧回路) 
 
 
図 11 応答特性の測定(実験環境) 
 
 
図 12 応答特性(回路 a初期値𝑷𝒊𝒏𝟐 = 𝟑𝟎𝟎 𝐡𝐏𝐚) 
 
 
図 13 応答特性(回路 b 初期値𝑷𝒊𝒏𝟐 = 𝟑𝟎𝟎 𝐡𝐏𝐚) 
 
 





















































































図 15 周期的な動作の生成(実験環境) 
 
 
図 16 周期的な動作(制限なし) 
 
 







ボットの移動速度は 120秒で 5 cmの移動であった。 
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